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法を提案している。4 組以上の電磁石により 3 次元のトルクベクトルを生成する場合には、電流値の組み
合わせは無数ある。通常はミニマムノルム法などで一意的に決定されるが、最大トルクを発生できるとは
限らない。本研究ではこの問題が線形計画法に変換できることを示し、シミュレーションによりミニマム
ノルム法と比較し、最大トルクと消費電力の違いを示している。 
 さらに、センサフィードバックによるロータの姿勢制御システムを構築している。まず、非接触の光学
式マウスセンサーを用いた制御プログラムを開発し、ロータの位置決め制御が可能であることを確認し
ている。マウスセンサーでは計測誤差が累積することから、ロータ表面に複数のマークを添付して、その
位置と傾きをカメラで検出して、マークが短時間に検出可能であった場合のみ累積誤差を解消してロー
タの絶対姿勢を求める手法を開発し、実験によりその動作を確認している。 
  以上のように、本研究では電磁型の球面モータにおける新規性を有する回転制御手法を提案、実装して
実験によりその有効性を検証していることから、学位授与に値すると判断される。 
